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審 査 の 要 旨 
【批評】 
 本論文は，人がシステムの制御系内に物理的・情報的に介在することで人の持つ能力や知見を人お
よび機械系の行動学習に活用する新たな手法を提案している．特に，随伴性と一貫性といった環境や
インタラクション形態に依存しない人と機械システムの相互作用に関する一般的な特性に着目し，人
間機械系においてそのダイナミクスの深い理解に基づき，機械システムや人の行動学習過程を促進す
る新たな手法の可能性を見出すものである．ここでは，人の運転技量の向上させる自動車の駐車行動
支援システム，人が教示者として直感的で簡便な教示によるロボットの行動学習支援，自閉症スペク
トラム障害をもつ児童のための情動を考慮した双方向の行動学習支援，といった実問題の解決に対す
る可能性を示し，その有効性を明らかにしてきた． 
 これまで研究されて来たシステムによる行動学習支援という分野において，人の相互作用特性の理
解の深化といった学術的意義とともに，複数の共同研究を通じて，ロボットシステムの介入により人
及び機械の行動学習支援が可能であることを示すといった工学的・社会的意義があるなど，人工知能，
ロボット工学，および人支援技術の新しい応用の可能性を拓くものとして高く評価できる． 
 これらの成果は，情報工学のみならず，人間機械系およびサイバニクス分野の発展に資すること大
である．よって，本論文は博士(工学)の学位論文として相応しいものであると認める． 
【最終試験の結果】 
平成２６年２月５日，システム情報工学研究科において，学位論文審査委員の全員出席のもと，著
者に論文について説明を求め，関連事項につき質疑応答を行った．その結果，学位論文審査委員全員
によって，合格と判定された． 
【結論】 
上記の学位論文審査ならびに最終試験の結果に基づき，著者は博士（工学）の学位を受けるに十分
な資格を有するものと認める． 
 
